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Abstract 
The torque and the mechanical power output of a synchronous motor can be produced only 
when the m， m，f waves of rotor and stator are stationary with respect to one another. This con-
dition is true for the motor not only when it runs at synchronous speed， but the stator runs back-
wards or forwards with any speed. 
On the basis of the fact mentioned above， the writers established the analytical equations be-
tween those revolving stator and rotor theoreticaly， and developed a new method of speed control 
on the synchronous motor in this paper. That is to say; instead of a bandbrake“Supersynchronous 
Motor"， A， C or D， C generator is mechanically coupled on the stator; thus， the mechanical power 
produced by the stator， through the generator， istransformed into electrical energy， which can be 
fed back to another motor mechanicaly coupled with the rotor. 
Theoretical investigations lead us to the conclusion that this new method has some important 
characteristics， which are briefly stated as follows; 
a. The starting condition， the starting torque， pull-out torque are improved， and the speed is 
changeable from 0 to 2 no・
b. This is more capable and powerful than any other methods such as Schrbius drive， Kramer 























止軸に対して ω。一ω.，なる角速度で回転する。 ここで ω。は同期速度に対する角速度であり叫
は固定子の静止軸に対する角速度である。 更に回転子が静止軸に対して固定子と逆方向に叫
なる角速度で回転し且同期状態にあるとすれば








ノレクが作用する。固定子，回転子のト jレクを夫々'f8~ T." としそのときの出力を P.，Pγ とすれば
p.=τs的 . Pr =τT叫T
又此の時の電動機の出力は
Po = 1九十Pr (2) 
であり電動機の内部相差角が一定であれば回転子発生トノレクはその回転数に無関係で一定で、あ
り出力についても同様である。従って回転子角速度が ω。に等しいとおくと
Po=τγω。 (3 ) 
となり結局 τγω0-τsω8十τ，ωア




Tr =立 {eSe'1 叫 (5 ) 
をそのまま適用し得る。










図について説明すると主電動機固定子と補 図 1 系の構成及びエネノレギー の流れ
助発電機回転子は，機械的に連結され補助発電機は固定子出力 P8 を全部吸収し，此れを電気
的エネlレギーに変換し，その 1部 sP8を主電動機回転子と直結されている補助電動機に送る。
補助電動機の出力は回転子出力に加わる，即ち九の 1部が正帰還される。 PSの残り (1-s)λは
tにより電源に回生されるか又は消費させられる。各部の損失は簡単のためOとし，更に比の








Pm =sP8ニOよって PI=Pγ+P明 =Pr
τγニτzニ一定 (γδ;一定) ( 6) 
即ち δ;一定，s=Oの条件下では回転子の合成速度トノレク特性は速度に無関係に一定で定ト
ルク特性を示す(図 2，1線)。比の場合の固定子出力は叫の変化に対して




(i) /3 = 1 
此の場合は新速度制御方式に於ける理銀的な条件となる
'rω8 = Ps = p，明=て哨ωTよって τ叫 =τrω./ωr
τz=τγ+いじ(1+:;)=7f (8 ) 
系の速度トノレク特性は叫に逆比例する定出力特性を示す(図-2I線)。
(ii) 0く8く1
。P.=/3τ，οu. = Pm =τ明ωTから τ明 =(j'rω8/ωγ 
従って
τ1 = 'r+'明=，，(1+ケ)=τr{(1-/3)+/3::} 


























































































するときのトルク即ち起動ト lレクは (10)式に於いて叫=0のときの τzが起動トルクを表わ











































可=布。 {~f+(l ー可，f) ωJω。} (15) 
(15)式は Pzの形と同様であり図-4に於いて PzlP，。を可/布。でおきかへれば布。 =1とした場合の
系の速度対効率特性を図示することになる。
5. 系の時性 (11)













万，f(ωdωγー 1)r明ご f川明、』哨 J 、 (，+Kωγ) (17) 
(125) 
126 図所忠則・近藤修
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叫の増加，わの減少は何れも P。の増加となり δが増加する。 円筒型回転子の場合(5)に




es e'r 三~ Wrα】。τ一一z ~山リ (1一号)ωγ+めω。 (21) 























dP8/d叫 =0を満足する叫となる。 P8式を ωγ で微分し整理すると
-2K(1一号)ωアー {Kω。 (4わ-1)+(1 一わ)-r}ω;2-2叫ω。 (-r -Kω。)ω:.+号ω~ -r = 0 
(23) 
ここで τ/K，ω。=xとおけば
-2(1 ー可f) ω~3_{(4わ--1)+(1 一号)x}ω。ω;2-2叫(x-1)ωiω:十守'fXω~ = 0 (24) 
となる。却ち (24)式に於いてOくばくω。を満足する実数根が P8 の最大値を与える回転子角速
















此の場合は (24)式を zで徐して z→∞を代入すれば























































表 1 最大固定出力を与える回転子角速度 (ωよ){叫/ω。}
》とl 。 0.5 1.0 2.0 5.0 co 
1.0 0.67 0.610 0.580 0.550 0.522 0.50 
0.7 0.642 0.572 0.537 0.506 0.477 0.456 
0.5 0.620 0.539 0.50 0.466 0.437 0.416 
0.3 0.585 0.489 0.445 0.406 0.376 0.354 
0.1 0.567 0.398 0.321 0.2日36 0.259 0.240 。 0.50 0.25 。
表-2 最大国定出力(九max){P8max/ω。(t十KωJ
Vξ，1 。 0.5 1.0 2.0 5.0 。
1.0 0.148 0.176 0.193 0.210 0.230 0.250 
0.7 0.166 0.201 0.222 0.245 0.267 0.296 
0.5 0.180 0.224 0.250 0.279 0.310 0.344 
0.3 0.201 0.257 0.295 0.331 0.373 0.418 
0.1 0.228 0.312 0.371 0.435 0.504 0.577 。 0.250 0.375 






















可f 。 0.1 0.3 0.5 0.7 1.0 
ω~/ω。 0.667 0.682 0.705 0.721 0.733 0.75 






































































P，='rl 一 ω。一(1一万b)叫 Pn'一ー .，αJ 一 、


































D 可b(ωpー ω。) T> 


































~t (宏)-g~ =0 (40) (δi :δ8，δγ) 
より系の運動方程式が求められる。
今固定子が回転磁界と逆方向に ω8十dω8，回転子が回転磁界と同方向に叫+.d叫に加速さ
れたとする(但し ω。=的+ωr)。然るとき回転磁界と回転子聞の相対的角速度 dω は
Aω = .dω8十AωT
となり更に ω= do/dtであるから結局
dδdδ8 ， d，δT 
dt dt' dt (41) 
F竺生一空当金




ir dt' - ao (43) 
となり更に
d'δ(1 ，1¥aU(δ) 1θU(δ) 
一一(δ+ム)=一一=トー+一)一一一ーニ一一一一dt' -¥ 1. ' 1r) θδ 1 ao (44) 
乙とで、
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